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A l t h o u g h  t o d a y ,  w e  a r e  s u r r o u n d e d  b y  s m a r t  a n d  
n e t w o r k e d  a r c h i t e c t u r a l  d e v i c e s  a n d  a p p l i a n c e s ,  t h e y  a r e  n o t  
c o n s i d e r e d  f r o m  a n d  a r c h i t e c t u r a l  p o i n t  o f  v i e w  i n  t e r m s  h o w  
a n d  w h e n  t h e y  a r e  u s e d  a n d  h o w  t h e y  w o r k  t o g e t h e r .  
I n t e r a c t i v e  a r c h i t e c t u r e  i n  g e n e r a l  i s  b u i l t  o n  t h e  c o n v e r g e n c e  
o f  e m b e d d e d  c o m p u t a t i o n  ( i n t e l l i g e n c e )  a n d  a  p h y s i c a l  
c o u n t e r p a r t  ( k i n e t i c s )  t h a t  s a t i s f i e s  a d a p t a t i o n  w i t h i n  t h e  
c o n t e x t u a l  f r a m e w o r k  o f  h u m a n  a n d  e n v i r o n m e n t a l  i n t e r a c t i o n .  
T h e  c o m b i n a t i o n  o f  t h e s e  t w o  a r e a s  w i l l  a l l o w  a n  e n v i r o n m e n t  
t o  h a v e  t h e  a b i l i t y  t o  r e c o n f i g u r e  i t s e l f  a n d  a u t o m a t e  p h y s i c a l  
c h a n g e  t o  r e s p o n d ,  r e a c t ,  a d a p t ,  a n d  b e  i n t e r a c t i v e .  T h e  
i n h e r e n t  s e n s i n g ,  p r o c e s s i n g  a n d  o u t p u t  a r e  n o w  b e g i n n i n g  t o  
b e  t a k e n  o u t  o f  t h e  c o m p u t e r  a n d  a r e  i n s t e a d ,  e m b e d d e d  i n  
t h e  o b j e c t s  o f  e v e r y d a y  l i f e  t h e m s e l v e s .  T h e  i n d i v i d u a l  
d e v i c e s  t h e r e f o r e  h a v e  a  r e m a r k a b l e  a b i l i t y  t o  c o m m u n i c a t e  
w i t h  e a c h  o t h e r  e v e n  w h i l e  b e i n g  s p e c i f i c a l l y  t a s k  o r i e n t e d .  
D e c e n t r a l i z a t i o n  t h e n  i s  a  p o w e r f u l  c o n t r o l  s t r a t e g y  f o r  s u c h  
s y s t e m s  o f  i n d i v i d u a l l y  n e t w o r k e d  d e v i c e s  ( i n  t h i s  c a s e )  
w h e r e b y  t h e r e  i s  n o  c e n t r a l  c o n t r o l  s y s t e m ,  a n d  
c o n s e q u e n t i a l l y ,  t h e  m o r e  t h e  s y s t e m  r e l i e s  o n  l a t e r a l  
r e l a t i o n s h i p s ,  t h e  l e s s  i t  c a n  r e l y  o n  o v e r a l l  c o m m a n d s .  T h e  
b e a u t y  o f  s u c h  d i s t r i b u t e d  c o n t r o l  i s  t h a t  w h e n  i t  i s  a p p l i e d  t o  
a  l a r g e  s y s t e m ,  t h e r e  i s  a  p o t e n t i a l  f o r  e m e r g e n t  b e h a v i o u r .  
A n  e m e r g e n t  b e h a v i o u r  c a n  o c c u r  w h e n  a  n u m b e r  o f  s i m p l e  
s y s t e m s  o p e r a t e  i n  a n  e n v i r o n m e n t  t h a t  f o r m s  m o r e  c o m p l e x  
b e h a v i o u r s  a s  a  c o l l e c t i v e .  T h e  r u l e s  o f  r e s p o n s e  c a n  b e  v e r y  
s i m p l e  a n d  t h e  r u l e s  f o r  i n t e r a c t i o n  b e t w e e n  e a c h  s y s t e m  c a n  
b e  v e r y  s i m p l e  b u t  t h e  c o m b i n a t i o n  c a n  p r o d u c e  i n t e r a c t i o n s  
t h a t  b e c o m e  e m e r g e n t  a n d  v e r y  d i f f i c u l t  t o  p r e d i c t .  

 

D e f i n i t i o n  o f  T e c h n i c a l  O b j e c t i v e s  o f  t h e  C o u r s e  

T h o s e  t a k i n g  t h i s  c o u r s e  w i l l  w o r k  c o l l a b o r a t i v e l y  t o  
d e s i g n  a n d  c o n s t r u c t  a n  i n t e r a c t i v e  f u l l - s c a l e  8 ’  t a l l  “ F l o c k  
W a l l ” .  T h e  p r o t o t y p e  r e c o n f i g u r a b l e  a s s e m b l y  w i l l  b e  
c o m p r i s e d  o f  3 6  s e l f - s i m i l a r  r o b o t i c  m o d u l e s  ( b i r d s ) .  T h e  g o a l  
i s  f o r  e a c h  m o d u l e  t o  b e  a b l e  t o  d e t e c t  w h e n  s o m e o n e  i s  
a p p r o a c h i n g  t h e  w a l l ,  c h a n g e  i t s  d i s p o s i t i o n  a n d  f l o c k  w i t h  t h e  
o t h e r  m o d u l e s  t o  m a k e  a  s u r f a c e .   W h e n  n o  o n e  i s  d e t e c t e d  
t h e y  w i l l  d i s p e r s e  a n d  f l o a t  a b o u t  m a k i n g  i t  p o s s i b l e  t o  v i e w  
t h r o u g h  t h e  s u r f a c e .   

I n  a d d r e s s i n g  t h e  p e r f o r m a n c e  p a r a m e t e r s  o f  t h e  
p r o t o t y p e ,  t h e  c o n c e p t  w i l l  f o c u s  o n  s e v e r a l  k e y  s t r a t e g i e s :  1 )  
g e o m e t r y  2 )  m o v e m e n t  3 )  c o n n e c t i o n  4 )  s c a l e  a n d  5 )  
e m b e d d e d  i n t e l l i g e n c e .  T h e  f i n a l  o b j e c t i v e  o f  t h e  a p p r o a c h  i s  
t o  c r e a t e  a n  i n n o v a t i v e  d e s i g n  t h a t  i s  m i n i m a l l y  f u n c t i o n a l  
w i t h  t h e  c a p a b i l i t y  f o r  e v o l v i n g  a d d i t i o n a l  m u l t i - f u n c t i o n a l i t y .   

I n i t i a l l y  a  m a t r i x  o f  v a r i o u s  g e o m e t r i e s  w i l l  b e  
e x p l o r e d  w h i c h  w i l l  s a t i s f y  t h e  o t h e r  o b j e c t i v e s  o f  m o v e m e n t ,  
c o n n e c t i o n  a n d  s c a l e .   P r i m a r i l y  t h e  g e o m e t r i c  e x p l o r a t i o n s  
w i l l  f o c u s  o n  h o w  t h e  m o d u l e s  c a n  c o m b i n e  w i t h  e a c h  o t h e r  t o  
m a k e  a  s u r f a c e .   S e v e r a l  p o s s i b i l i t i e s  o f  m o v e m e n t  w i l l  b e  
e x p l o r e d  r e l a t i v e  t o  a  v e r t i c a l  s u r f a c e .   T h e  s c a l e  o f  t h e  
p r o t o t y p e  w i l l  c o n s i s t  o f  m o d u l e s  w h i c h  a r e  a p p r o x i m a t e l y  1 2  
i n c h e s  b y  1 2  i n c h e s  b u t  w i l l  a l s o  c o n s i d e r  t h e  i m p l i c a t i o n s  o f  
s c a l e  f r o m  a n  a r c h i t e c t u r a l  p e r s p e c t i v e .   T h e  i n i t i a l  s c a l e  i s  
b a s e d  o n  t h e  s i z e  o f  t h e  n e c e s s a r y  s e n s i n g  a n d  m e c h a n i c a l  
p a r t s  t h a t  w i l l  b e  i n  e a c h  m o d u l e .  C o n c e p t u a l l y ,  t h e  p r o j e c t  
w i l l  f e e d  i n t o  a  b i o l o g i c a l  p a r a d i g m  o f  a r c h i t e c t u r a l  s p a c e -
m a k i n g  w h i c h  w i l l  m o s t  c e r t a i n l y  i n v o l v e  r e e x a m i n i n g  a n d  
a d j u s t i n g  t h e  s c a l e  o f  s u c h  m o d u l a r  p a r t s .    

I n  a d d i t i o n  t o  t h e  t e c t o n i c  o b j e c t i v e s ,  p h y s i c a l  
p r o t o t y p e  w i l l  b e  v a l u a b l e  f o r  s e v e r a l  r e a s o n s .  1 )  I t  w i l l  s e r v e  
a s  a  v e h i c l e  f o r  e x p l o r i n g  s t r a t e g i e s  f o r  d e c e n t r a l i z e d  c o n t r o l  
d i c t a t i n g  h o w  i n d i v i d u a l  p a r t s  o f  a  c o l l e c t i v e  s y s t e m  s h o u l d  
b e h a v e  a n d  h o w  l o c a l  i n t e r a c t i o n s  b e t w e e n  i n d i v i d u a l  m o d u l e s  
w o r k  i n  t e r m s  o f  f o r m i n g  s t r u c t u r e s  a n d  f i g u r i n g  o u t  h o w  t o  
m o v e  t h e m  a r o u n d .  2 )  I t  w i l l  s e r v e  t o  d e m o n s t r a t e  t h e  
p o s s i b i l i t i e s  o f  a r c h i t e c t u r a l  s p a c e - m a k i n g  w i t h  
u n p r e c e d e n t e d  l e v e l s  o f  c u s t o m i z a t i o n  a n d  a d a p t a b i l i t y .  
 

•  Learn  hands -on  robot ics  fo r  connec t ing  c i rcu i ts ,   sensors  and  motors  to  k ine t i c  s t ruc tu res  
•  Unders tand  in te rac t i ve  p r inc ip les  th rough  comprehens ive  p recedent  s tud ies  
•  Unders tand  contex tua l  s i tua t ions  fo r  app l i ca t ions  o f  robot ic  a rch i tec tu ra l  so lu t ions  
•  Learn  bas ic  mechan ica l  and  techno log ica l  p r inc ip les  o f  k ine t ic  des ign  
•  Unders tand  contemporary  ideo log ies  o f  in te rac t i ve  des ign   
•  Pro to type  a  sys tem tha t  can  demonst ra te  (as  opposed  to  s imu la te )  des ign  in ten t ion  
•  Unders tand ing  ways  to  app ly  modu la r  robot ics  to  dynamic  s i tua t iona l  ac t i v i t i es   

Unders tand  the  po ten t ia l  to  bu i ld  robot ics  in to  sys tems  tha t  make  up  a rch i tec tu ra l  space .    



 
 

 

 


